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Robotersystem mit Werkzeug^ Kaitiera und Lichtquelle 



Die vorliegende Erfindung betrifft ein Robotersystem, das mit 
einer Lichtquelle und einer Kamera zum Erfassen von geometri- 
schen Eigenschaften eines Werkstiicks xind wenigstens einem 
Werkzeug zum Vornehmen von Manipulationen an dem Werkstiick 
versehen ist, Ein solches Robotersystem ist z.B. aus JP-A- 
07-28 68 20 bekannt- 

Bei diesem bekannten Robotersystem sind eine Lichtquelle und 
eine Kamera gemeinsam, aber unabhM.ngig von einem Werkzeug an 
der Spitze eines gelenkigen Roboterarms montiert und mit ei- 
ner Mehrzahl von Freiheitsgraden im Raum platzierbar, so dass 
die Lichtquelle ein zu bearbeitendes Werkstiick ausleuchtet 
und die Kamera Bilder des Werkstiicks aufniramt. 



m 
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o 
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Kamera und Lichtquelle dieses bekannten Systems sind gegen- 
einander nicht beweglich. Zwar ist die Lichtquelle mit Hilfe 
eines Projektors in der Lage, auch ohne eine Bewegung der 
Lichtquelle unterschiedliche streif enformige Zonen im Blick- 
feld der Kamera wahlweise zu beleuchten, doch ist die Rich- 
tung, aus der ein bestimmter Punkt eines Objekts in dem 
Blickfeld angestrahlt wird, immer der gleiche, solange sich 
nicht Lichtquelle und Kamera gemeinsam bewegen. Dies kann 
die Auswertung der von der Kamera auf genommenen Bilder er- 
heblich erschweren, insbesondere dann, wenn die interessie- 
renden Bereiche eines Objekts durch zwischen der Lichtquelle 
und ihnen liegende Gegenstande abgeschattet werden. 
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Aufgabe der Erfindung ist, ein Robotersystetn zu schaffen, 
bei dem optimale Sichtverhaltnisse fur eine Kamera zum Er- 
fassen eines Werkstucks bei unterschiedlichen Geometrien des 
Werkstucks oder einer Umgebung, in die es eingebaut ist, re- 
alisierbar sind* 

Die Aufgabe wird dadurch gelost^ dass die Lichtquelle vnd 
die Kamera unabhangig von einander bewegbar sind, um das 
Blickfeld aus unterschiedlichen Richtungen auszuleuchten. 
D.h./ wenn in einer gegebenen Stellung von Lichtquelle und 
Kamera in Bezug zueinander ein interessierender Bereich ei- 
nes Werkstucks schlecht beleuchtet ist, kann die Lichtquelle 
unabhangig von der Kamera bewegt werden, um die Ausleuchtung 
dieses Bereichs zu verbessern. Die Variabilitat der Ausrich- 
tungen von Lichtcjuelle und Kamera relativ zueinander er- 
leichtert auch die Gewinnung von 3D- Information aus einem 
von der Kamera erfassten Bild, da die mit einer Veranderung 
der Einstrahlrichtung auf ein Objekt verbiondene Anderung der 
Form von Schatten es einer ggf . an die Kamera angeschlosse- 
nen Bildauswertungselektronik erlaubt, Schattenzonen von von 
Natur aus dunklen Oberflachen zu unterscheiden . 

Vorzugsweise ist eine Baugiruppe, die die Kamera und die 
Lichtquelle sowie wenigstens eine erste Stellvorrichtung zum 
Bewegen von Kamera und Lichtquelle gegeneinander umfasst, 
durch eine zweite Stellvorrichtiing in Bezug auf eine gemein- 
same Basis bewegbar. So ist es beispielsweise moglich, eine 
Standardstellung von Kamera und Lichtquelle in Bezug zuein- 
ander, die fur die meisten Geometrien eines zu untersuchen- 
den Werkstucks brauchbare Bilder liefert, an der ersten 
Stellvorrichtung einzustellen und zum Variieren von Blick- 
feld Oder -winkel der Kamera lediglich die zweite Stellvor- 
richtung zu betatigen. Da diese Kamera und Lichtquelle ge- 
meinsam bewegt, bleibt, von Parallaxenef f ekten abgesehen, 
die Lichtquelle auf das Blickfeld der Kamera ausgerichtet , 
ohne das erstere dafur eigens in ihrer Bewegung gesteuert 
werden muss. 
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Vorzugsweise ist von Kamera und Lichtquelle eine fest mit 
der zweiten Stellvorrichtung verbunden, so dass ihre Positi- 
on irnd Orientierung vollstandig iind ausschliefilich durch die 
Stellung der zweiten Stellvorrichtung gegeben ist, wohinge- 
gen durch die Stellung der ersten Stellvorrichtung die Lage 
der Lichtquelle in Bezug auf die Kamera definiert ist. 

Femer ist vorzugsweise eine Baugruppe, die die Kamera und 
wenigstens eines der Werkzeuge sowie wenigstens eine dritte 
Stellvorrichtung zum Bewegen von Kamera und Werkzeug gegen- 
einander umfasst, durch eine vierte Stellvorrichtung in Be- 
zug auf eine gemeinsame Basis bewegbar. Auch hier ist von 
Kamera und Werkzeug vorzugsweise jeweils eines fest mit der 
vierten Stellvorrichtung verbunden, so dass ihre ihre Posi- 
tion und Orientierung vollstandig und ausschlieSlich durch 
die Stellung der vierten Stellvorrichtung gegeben ist und 
die Stellung der dritten Stellvorrichtung die Lage von Kame- 
ra und Werkzeug in Bezug auf einander festlegt. 

Zu den Werkzeugen des erf indungsgemafien Robotersystems geho- 
ren vorzugsweise wenigstens ein Greifwerkzeug und weiteres 
Werkzeug zur Durchfiihrung eines beliebigen Bearbeitungs- 
schritts an dem Werkstiick, Das Greifwerkzeug, unter dem hier 
iimfassend ein beliebiges Werkzeug zum zeitweiligen Halten 
und gegebenenfalls Bewegen eines Werkstucks verstanden wird, 
kann insbesondere dazu eingesetzt werden, Hindernisse zu 
greifen und (wenigstens zeitweilig) zu entfernen, die an- 
dernfalls den freien Zugang des Lichts von der Lichtquelle, 
die Sicht der Kamera oder den Zugang des weiteren Werkzeugs 
zu einer interessierenden Stelle des Werkstucks behindern. 

Wahrend die Beweglichkeit des weiteren Werkzeugs in Bezug 
auf die Kamera eingeschrankt sein kann, ist fiir das Greif- 
werkzeug und die Kamera eine moglichst hohe Zahl von Frei- 
heitsgraden in der Bevjegung relativ zueinander wunschens- 
wert, damit das Greifwerkzeug Hindernisse entfernen kann. 
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ohne seinerseits das Blickfeld der Kamera zu beeintrachti- 
gen, Daher sind das Greifwerkzeug und die Kamera vorzugswei- 
se auf voneinander unabhangigen beweglichen Trager montiert, 
mit anderen Wort en, die Zahl der Freiheitsgrade, mit denen 
das Greifwerkzeug und die Kamera in Bezug zueinander beweg- 
bar sind, sollte grofier sein als die Zahl der Freiheitsgra- 
den der Kamera bzw. des Greifwerkzeugs in Bezug auf einen 
stationaren Teil des Robotersystems . 

Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus 
der nachfolgenden Beschreibung von Ausf uhrungsbeispielen mit 
Bezug auf die beigefiigten Figuren. 

Dabei zeigen: 

Fig. 1 ein erstes Ausfiihrungsbeispiel eines erf indungsgema- 
Ben Robotersystems, bei dem Kamera, Lichtquelle und 
Werkzeug jeweils von an einem ortsfesten Sockel mon- 
tierten Roboterarmen getragen sind; 

Fig, 2 eine Abwandlung des Robotersystems aus Fig. 1, mit 
zwei Werkzeugen; 

Fig. 3 eine zweite Ausgestaltung eines Robotersystems mit 

zwei Werkzeugen; und 
Fig. 4 eine dritte Ausgestaltung des Robotersystems, bei 

dem Kamera, Lichtquelle und Werkzeug tragende Robo- 

terarme an einem Portal montiert sind. 



Fig. 1 zeigt in einer schematischen Darstellung das Grund- 
prinzip der Erfindung. Ein ortsf ester, z.B. am Boden einer 
Werkhalle montierter Sockel 1 tragt einen Roboterarm 2 mit 
mehreren gelenkig verbundenen Gliedern 3. Gelenke 4 zwischen 
dem Sockel 1 und den Gliedern 3 bzw. zwischen zwei Gliedern 3 
haben jeweils wenigstens einen, vorzugsweise mehrere Rotati- 
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onsfreiheitsgrade und sind von einer nicht dargestellten 
Steuervorrichtung ansteuerbar, urn ein am Ende des Arms 2 mon- 
tiertes Werkzeug 5 im Rahmen der Reichweite des Arms 2 be- 
liebig in alien drei Raumrichtungen zu positionieren und zu 
schwenken. Das Werkzeug 5 kann von beliebiger bekannter, zur 
Bearbeitung eines Werkstucks 6 geeignete Art sein, z.B. ein 
Greifer, ein Bohrer, eine Frase, ein SchweiSwerkzeug, etc, . 

Ein zweiter Sockel 7 tragt einen zweiten Roboterarm 8, des- 
sen Auf bau der gleiche sein kann wie der des Roboterarms 2 . 
Am freien Ende des Roboterarms 8 ist eine Kamera 9 montiert, 
die unter der Kontrolle der Steuervorrichtung beliebig im 
Raum positionierbar und auf das Werkstuck 6 ausrichtbar ist, 
um der Steuervorrichtung Bilder des Werkstucks 6 zu liefern. 
Von der Kamera 9 steht eine Schiene 10 ab, auf der ein 
Schlitten 11 unter der Kontrolle der Steuervorrichtung ver- 
fahrbar ist, Der Schlitten 11 tragt liber ein ebenfalls steu- 
erbares Gelenk 12 eine Lichtquelle 13 . Bei der Lichtquelle 
13 kann es sich um einen einfachen Scheinwerfer mit Reflek- 
tor handeln, wie in der Figur angedeutet, der einen Lichtke- 
gel mit einer Hauptstrahlrichtung B liefert, der durch Ver- 
schieben des Schlittens 11 und Schwenken des Gelenks 12 aus 
verschiedenen Winkeln relativ zur Blickrichtung der Kamera 9 
auf das Werkstuck 6 ausrichtbar ist. Vorzugsweise ist die 
Schiene 10 um die optische Achse A der Kamera 9 drehbar, so 
dass nicht nur der Winkel zwischen der Hauptstrahlrichtung B 
der Lichtquelle 13 und der optischen Achse A der Kamera 9 
variabel ist, sondern auch die Lage der durch diese beiden 
Richtungen definierten Ebene. Wahrend der Roboterarm 8 eine 
erste Stellvorrichtung darstellt, mit der die Steuervorrich- 
tung Kamera 9 xind Lichtquelle 13 in einer f est en Lagebezie- 
hiing zueinander verschieben kann, sind der Schlitten 11 und 
das Gelenk 12 Teil einer zweiten Stellvorrichtung, mit der 
bei gegebener Position und Orientierung der Kamera 9 die 
Ausleuchtung des Blickfeldes der Kamera 9 variiert werden 
kann, um diejenige Ausleuchtung zu finden, die jeweils inte- 
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ressierende Details des Werkstucks 6 am besten erkennbar 
macht • 

Eine bevorzugte Weiterbildung des Robotersystems ist in Fig. 
2 gezeigt. Teile dieses Robotersystems, die bereits mit Be- 
zug auf Fig. 1 beschriebenen Teilen entsprechen, tragen die 
gleichen Bezugszeichen und werden, soweit keine Unterschiede 
zur Ausgestaltung der Fig. 1 bestehen, nicht erneut erlau- 
tert. Das freie Ende des Roboterarms 8, das die Kamera 9 
tragt, bildet hier die Basis eines dritten Roboterarms 14, 
an dessen freiem Ende sich ein Greifwerkzeug 15 befindet. 
Das Greifwerkzeug 15 kann in iiblicher Weise mehrere gegen- 
einander bewegliche Finger zum Einklemmen des Werkstucks 6 
Oder eines Teils davon haben, oder es kann, wenn das zu 
greifende Teil f erromagnetisch ist, einen Elektromagneten 
enthalten, es kann einen mit einer Unterdruckquelle verbun- 
denen Saugnapf oder eine beliebige andere Einrichtung zum 
zeitweiligen Festhalten eines Gegenstandes aufweisen. Wenn 
die Steuereinrichtung in dem von der Kamera 9 gelieferten 
Bild einen Gegenstand identif iziert , der den Blick auf die 
jeweils interessierende Stelle des Werkstucks 6 versperrt o- 
der diese Stelle beschattet, so steuert sie das Greifwerk- 
zeug 15 an, um den betreffenden Gegenstand zeitweilig zu 
entfernen, beispielsweise einen an das zu untersuchende 
Werkstuck angeschlossenen Schlauch beiseite zu schieben oder 
einen daran angeschlossenen Steckverbinder abzuziehen. Nach 
erfolgter Inspektion des Werkstucks wird der Steckverbinder 
durch das Greifwerkzeug 15 wieder angesteckt. 

Die Lichtquelle 13 ist hier an einem dritten ortsfesten So- 
ckel 16 uber einen vierten Roboterarm 17 montiert und bewegt 
sich daher, im Gegensatz zum Greifwerkzeug 15, nicht gekop- 
pelt an die Kamera 9. So schrankt sie die Beweglichkeit des 
Roboterarms 14 rings um die Kamera 9 nicht ein. Alternativ 
konnten das Greifwerkzeug 15 und die Lichtquelle 13 natur- 
lich beide in Bezug auf die Kamera 9 beweglich am Roboterarm 
8 montiert sein. 
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Bei der in Fig. 3 gezeigten Ausgestaltung sind an dem freien 
Ende des ersten Roboterarms 2 das Werkzeug 5 und die Kamera 
9 montiert. Die Kamera 9 kann mit dem Werkzeug 5 fast ver- 
bunden sein, mit fest auf eine mit dem Werkstuck interagie- 
rende Spitze des Werkzeugs 5 ausgerichtet . Am zweiten Robo- 
terarm sind die Lichtquelle 13 und, mit dieser iiber den Ro- 
boterarm 14 verbunden, das Greif werkzeug 15 angeordnet. Das 
Greifwerkzeug 15 folgt, solange der Arm 14 nicht verstellt 
wird, jeder Bewegung der Lichtquelle befindet sich so immer 
in der Nahe der Lichtquelle, wenn er benotigt wird, urn ein 
Hindernis zwischen der Lichtquelle und der von der Kamera 9 
beobachteten Oberflache des Werkstiicks 6 oder zwischen die- 
ser Oberflache und der Kamera 9 zu entfernen. 

Fig, 4 zeigt schematisch ein Robotersystem, bei dem der das 
Werkzeug 5 tragende Arm 2 und der die Kamera 9 und die 
Lichtquelle 13 tragende Arm 8 an Schienen 18 einer Laufkatze 
19 montiert sind, die ihrerseits an Schienen 20 eines Por- 
talaufbaus beweglich ist. Aufbau und Arbeitsweise der Arme 
2, 8 ist hier die gleiche wie ira Falle der Fig, 1. Wenn ge- 
wtlnscht, kann allerdings die Zahl der Gelenke 4 bei den Ar- 
men 2, 8 dieses Ausfuhrungsbeispiels gegeniiber dem der Fig, 
1 reduziert werden, da durch die Beweglichkeit entlang der 
Schienen 18, 20 zwei Freiheitsgrade der Translation hinzu- 
kommen . 

Einer nicht gezeichneten Abwandlung zufolge k5nnten auch die 
Roboterarme gemeinsam an einem Fahrzeug montiert sein. 
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Patentanspriiche 



1. Robotersystem mit einem oder mehreren Werkzeugen (5, 15), 
einer Kamera (9) und einer Lichtquelle (13) zum Ausleuch- 
ten des Blickfeldes der Kamera (9), 

dadurch gekennzeichnet, 

dass die Lichtquelle (13) und die Kamera (9) unabhangig 
voneinander bewegbar sind, um das Blickfeld aus unter- 
schiedlichen Richtungen auszuleuchten. 

2. Robotersystem nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet , 

dass eine Baugruppe, die die Kamera (9) und die Licht- 
quelle (13) sowie wenigstens eine erste Stellvorrichtung 
(10, 11, 12) zum Bewegen von Kamera (9) und Lichtquelle 
(13) gegeneinander umfasst, durch eine zweite Stellvor- 
richtung (8) in Bezug auf eine gemeinsame Basis bewegbar 
ist . 

3. Robotersystem nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass von Kamera (9) und Lichtquelle (13) eine fest mit 
der zweiten Stellvorrichtung (8) verbunden ist, 

4. Robotersystem nach einem der vorhergehenden Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass eine Baugruppe, die die Kamera (9) und wenigstens 
eines der Werkzeuge (15) sov/ie wenigstens eine dritte 
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Stellvorrichtung (14) ziim Bewegen von Kamera (9) und 
Werkzeug (15) gegeneinander umfasst, durch eine vierte 
Stellvorrichtung (8) in Bezug auf eine gemeinsame Basis 
bewegbar ist. 

5- Roboter system nach Anspruch 4, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass von Kamera (9) und Werkzeug (15) eines fest mit der 
vierten Stellvorrichtung (8) ist. 

6. . Robotersystem nach einem der vorhergehenden Anspruche, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass zu den Werkzeugen (5,15) wenigstens ein Greifwerk- 
zeug (15) und ein weiteres Werkzeug (5) gehort. 

7. Robotersystem nach Anspruch 6, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass die Zahl der Freiheitsgrade, mit denen das Greif- 
werkzeug (15) und die Kamera (9) in Bezug zueinander be- 
wegbar sind, grofier ist als die Zahl der Freiheitsgrade 
der Kamera (9) bzw. des Greifwerkzeugs (15) in Bezug auf 
einen stationaren Teil des Robotersystems. 
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.£. 



Stteres Dokument. das jedoch erst am oder nach dem intematfonalen 
Anmekledalum verdffenlllcht worden 1st 



Ver6ffentlichung, die geelgnet ist, elnen Prforlt&lsanspruch zwaifelhaft er- 
schelnen zu lassen, Oder duich d!e (bs VerOffentnchungsdalum etner 
anderen Im Recherchenbericht genannten VeroffentDshung belegt werden 
soD Oder die aus einem anderen besonderen Qrund angsgeben hi (wte 
ausgefQhrt) 

'O* VerOffentUchung. dieslchaufelnemondilche Offenbarung, 

dna Benutzung, etne AussteUung oder andere MaBnahmen beziehi 

*P* VerOfTentlichung, die vordemlntemallonalen Anmeldedatum. aber nach 
dam beanspruchtfin Priorft&tsdatum verUfantlchl worden ist 



'P Sp&tere V^ff^tllchung, die nach dem Iniemationalen Anmeidedatum 
Oder dem Priorttatsdalum ver5ffentlcht worden ist und mil der 
Anmeldung nlcht koIl!dIert, sondem nur zum Verst&ndnls des der 

Erfindung zugrundeliegenden Prindps oder der ihr zugrundeliegenden 
Ttieorlfi ang^fiben isT 

'X* VerOffentlchung von besondsier Bedeutung: die beanspruchte Ernndung 
kann aBeIn aurarund dteser VarSffentllchung nicht ale neu oder auf 
ertlndertscher fatigkelt benihend betrachtet v/erden 

'T VerOffentlchung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann nicht als auf erHnderisdter Tatlgkell t>^uhend betrachtet 
warden, wenn die VerSffentOchung mtt elner oder mehreren anderen 
VerSffanllichungan diaeer Kategm in Vtfblndung getirach! wird und 
diesd Verblndung fOr elnen ftdimann nahellsgera Ist 

'&* VerOframichung, die MIgBed deiselben Patentrarmile fst 



Datum des Abscttlusses der intemaltonalen Recherche 



8. April 2005 



Absendedahnn desMteniattonalen Raeherctenbeildits 



27/04/2005 



Name und Postanschrtft der tnlemaitonalen RecherchenbehOrde 

Europatsches Patentaiit, P.B. 5818 PaienUaan 2 
NL - 2280 HV R]]swi|k 
TeL (+31-70) 3<0-204a Tx. 31 651 epo rl. 
Fax (+31-70)340-3016 



Bevollmachtlgter Bedlensteter 



Brenier, A 



FambbU PCTASA/SIO CB!att ^ (Jar.uar 2004} 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



^T/EP2005/000241 



C.(Foits^runs) ALS V/ESEMTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kategorie* 



Bazdchnung der VerOnenUchung, 80we8 eiforderiich unter Angabe der In Betracht kommenden Tdle 



Betr. Anspiuch Nr. 



PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

Bd. 018, Nr. 258 (M-1606), 

17. Mai 1994 (1994-05-17) 

-& JP 06 039762 A (OMRON CORP), 

15. Februar 1994 (1994-02-15) 

Zusammsnfassung 
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F«jri)ia±t PCT/ISA/I2t0 (F«itsstztaig von B:^ 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



klntsmafionales Aktanzelchen 
PCT/EP2005/000241 



Feld 11 Bemeriaingen zu den An^ruchen, die sich als nicht recherchierbar etwiesen haben (Fortsetzung von Punkt 2 airi Blatt 1 



GemflB Artikel I7(2)a) wurde aus folgenden QrOnden fur bestimmte Anspruche kein Recherchenberlcht erBtaltt: 
1. I I AnsjyflcheNr. 

weB 6)9 Gioh auf GegenetSnde beziehen, zu deren Redherohe die Behdrde nicht verpfCchtet tst. nSmDch 



I I AnsprOche Nr. 

well 8i9 eich auf Teile der intemationalen Anmeldung beziehen, die den vorgeschilebenen Antorderungen sc wenig entspnechen. 
dafS eine GinnvoUe Intemaiionale Redherc^e niohk durdhgefChrt werden kann, n&rnllch 



3. 1^ AnsprOche Nr. 

v/ell es sich dab^ urn abhdngiga AneprQche handeli, de nicht entsprechend Satz 2 und 3 der Regel 6.4 a) abgefa^t sItkL 



Feld lit Bemertojngen be! mangeinder Einheitfichkeit der Erfindung (Fortsetzung von Punkt 3 auf Blatt 1 ) 



Die Intemaiicnale RecherchenbehOrds hat festgeetellt, da6 cSess intemationaie Anmeldung mehrere Erfindungen enthdit 



slehe Zusatzblatt 



1 . I I Da der Anmelder alle erforderlrchen zusatzDchen Recharchengebuhren rechtzeitigentrichtet hat, erstreckt sich dleser 

i — i Internationale Recherchenbericht auf alle recherchierbaren AnsprOche. 

2 nn ^"^ recherchierbaren AnsprOche die Redierche ohne einen Arbeitsaufwand durchgefOhrt warden konnte, der eIne 

* I — ' zusdtzDche RecherchengebQhr gerechlfertlgt hdtte, hat die Behdrde ntcht zur Zahl jng einer eolchen GebUhr aufgefordert 



3. Da der Anmetder nur einige der erford^ichen zusdtzllchen Recherchengebahren rechtzeltlg entrlchtet hat, eretreckt elch dleser 
i — ' Internationale Recherchenbericht nur auf die AnsprOche, fiir die GebOhren entrlchtet worden ^nd, nSmlich auf die 
AnsprOche Nr. 



4. 1 I Der Anmelder hat die erforilerllchen zusatzQchen RecherchengebOhren nicht rechtzeitlg entrlchtet Der Internationale Recher- 
chanberfcht beechrdnkt elch daher auf die in den AnsprOchen zuerA ennr^^nte Erfindung: dlese 1st in foigenden AnsprOchen er- 
faBfc 



Bemerkungen hineichtlich Bines Widerspruche [ | Die zusStzllchen GebQhren wurden vonn Anmelder unter Wklsrspruch gezahlt. 

I I Die Zahlung zusStzllcher RecherchengebOhren erfolgte ohne Wlderspruch. 



Fcrn-irlatt PCT/ISA/210 (Fortsetzung vDn Blatt 1 (2)) (Januar 2004) 



intemalionales Aktsnzelchen PCT/EP2005 /000241 



WEITERE ANGABEN PCT>lSAy 210 



Die Internationale Recherchenbehorde hat festgestel It , dass diese 
Internationale Anmeldung raehrere (Gruppen von) Erflndungen enthalt, 
namllch: 

1. AnsprOche: 1-3 

Anordnung der Kamera und der Lichtquelle in Bezug zuelnander 



2. AnsprQche: 4,5 

Anordnung der Kamera und des Werkzeugs In Bezug zuelnander 



3. AnsprOche: 6,7 

Anordnung eines Gre If werkzeugs 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 
Angaben zu Ver6!{en!^|^oen, dto zur eeiben PatsntfamlDe gshdren 



^T/EP2005/000241 



Im Recherchenbeilcht 
angefOhrtes Patentdokument 



Datum der 
Verdffentilchung 



Mitslied(er} der 
Patentfamnie 



Datum der 
VerOffentltohung 



JP 06143160 



24-05-1994 KEINE 



JP 03136730 



11-06-1991 KEINE 



JP 06039762 



15-02-1994 KEINE 



Fo^nfataa PCT/SA/!210 (Anhsig PstanifamlTe} {Jsnuer 2004) 
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